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Remotely Operated Vehicles

ROV

ROVs sao equipamentos
com sistemas sensoriais
usados para a coletade
informacdes, ampliando o
conhecimento de
ambientes aquaticos,
maritimos ou fluviais,
desempenhando diversas
funcbes sem a
necessidade de
exposicao de humanos a
risco.
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Hipoteses

* Corpo infinitamente rigido, com massa uniformemente distribuida e constante;
» Centro de gravidade coincidente com o centro geomeétrico;

» Origem do sistema movel coincide com o centro de gravidade;

» Corpo modelado realiza trajetdria exclusivamente em um plano fixo horizontal,
 Forcas provenientes do umbilical sao despreziveis;

* Empuxo com maédulo igual ao peso;

 Possiveis forcas decorrentes da rotacao terrestre tratadas como despreziveis;
* O fluido (agua) é estatico, portanto possui velocidade de corrente nula;
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O movimento estudado sera somente no plano horizontal, resultando em 3 graus de liberdade e 6 variaveis de estado
de interesse. Dessa forma, o sistema a ser trabalhado é de sexta ordem.
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* Fe: forca de empuxo;
* Fh: forca de arrasto hidrodinamico;
* Fp: forca dos propulsores;
* Fc: forca do cabo umbilical.
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